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@ Verfahren zum Ermitteln einer Position eines Druckbildes und Uberwachungseinrichtung fur eine 
Druckmaschine 

® Es wird ein Verfahren zum Ermitteln einer Position ei- 
nes Druckbildes auf einem Bedruckstoffstuck in einer 
Druckmaschine mit folgenden Schritten beschrieben: a) 
Es wird mit einem ersten optischen Sensor 1 eine Marke 
14 erfasst, die auf dem Bedruckstoffstuck 5 angeordnet 
ist, b)eswird mit einem zweiten optischen Sensor 18 eine 
Kante 43 des Bedruckstoffstucks erfasst, und c) es wird 
mit einer Auswerteeinheit 22 der Abstand der Marke 14 
von der Kante 43 berechnet. 



CM 
CM 




UJ 

Q 



BUNDESDRUCKEREI 11.01 101 620/633/1 



17 



DE 101 27 249 A 1 



l 

Beschreibung 



[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Ermitteln 
einer Position eines Druckbildes auf einem Bedruckstoff- 
stuck gemaB dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1 und 5 
eine Uberwachungseinrichtung zum Oberwachen der Posi- 
tion eines Druckbildes auf einem Bedruckstoffstuck gemaB 
dem Oberbegriff des Patentanspruchs 9. 
[0002] Fur eine exakte Position ierung eines Druckbildes 
auf einem Bedruckstoffstuck ist es erforderlich, dass die Po- 10 
sition des Druckbildes uberwacht wird und gegebenenfalls 
korrigiert wird. Aus DE 44 01 900 C2 ist ein Verfahren zur 
Steuerung einer Druckbildlage auf einem Bogen in einer 
Bogendruckmaschine bekannt, bei dem der Bogen gefbr- 
dert, bedruckt und kontrolhert wird in Bezug auf eine Ab- 15 
weichung der Druckbildlage von Bogenrandern hinsichtlich 
dem Abstand und der Parallelitat gegeniiber einem Sollzu- 
stand. Erforderlichenfalls werden entsprechende Stellele- 
mente verstellt und damit die Druckbildlage korrigiert. Zur 
Durchfuhrung des Verfahrens ist entlang des Forderweges 20 
des Bogens eine Bildaufnahmeanordnung angeordnet, die 
Bildsignale iiber die Oberflache des gesamten Bogens ge- 
winnt. Aus den Bildsignalen wird der Abstand und die Par- 
allelitat des Druckbildes zu den Bogenkanten abgeleitet und 
Abweichungen von Sollwerten bestimmt. Aus den Abwei- 25 
chungen werden Stellsignale fur eine korrigierende Ausrich- 
tung des Druckbildes auf dem Bogen mittels der Stellele- 
mente bestimmt. 

[0003] Das beschriebene Verfahren ist jedoch relativ auf- 
wendig, da die gesamte Hache des Bogens von der Bildauf- 30 
nahmeanordnung erfasst werden muss, um die Bildlage auf 
dem Bogen beurteilen zu konnen. 

[0004] Aufgabe der Erfindung ist es, ein einfaches Verfah- 
ren zum Ermitteln der Position eines Druckbildes auf einem 
Bedruckstoffstiick bereitzustellen. 35 
[0005] Die Aufgabe der Erfindung wird durch die Merk- 
male des Anspruchs 1 gelost. Anspruch 1 weist den Vorteil 
auf, dass nur die Kante des Bedruckstoffstucks und eine 
Marke, die sich auf dem BedruckstofTstuck befindet, optisch 
erfasst werden und ein Abstand der Marke von der Kante 40 
berechnet wird. Dieses Verfahren ist relativ einfach, da uber 
eine Korrelation der Marke zu dem restlichen Druckbild und 
dem Abstand zwischen der Kante des Bedruckstoffstucks 
und der Marke eine Aussage uber die Position des Druckbil- 
des gewonnen wird. 45 
[0006] Weitere vorteilhafte Ausbildungen der Erfindung 
sind in den abhangigen Anspriichen angegeben. 
[0007] Vorzugsweisc wird der Abstand der Marke von der 
Kante mit einem Sollabstand verglichen und ein Ausgabesi- 
gnal abgegeben, wenn der Abstand mehr als einen vorgege- 50 
benen Wert vom Sollabstand abweicht. Somit wird auf ein- 
fache Weise eine Auswertung der Position des Druckbildes 
durchgefuhrt. 

[0008] Das Ausgabesignal ist vorzugsweise als Stellsignal 
ausgebildet, das einer Stelleinrichtung zugefuhrt wird. Die 55 
Stelleinrichtung steuert entsprechend dem Stellsignal Stell- 
organe, die wiederum die Lage des Bedruckstoffstucks in 
der Druckmaschine korrigieren und damit eine genaue Posi- 
tion des Druckbildes auf dem Bedruckstoffstuck erreicht 
wird. 60 
[0009] Der Abstand der Marke von der Kante des Be- 
druckstoffstucks wird vorzugsweise in der Weise berechnet, 
dass die Zeitpunkte gemessen werden, zu denen die Kante 
des Bedruckstoffstucks und die Marke von jeweils einem 
optischen Sensor erfasst werden. Aus der Differenz der Zeit- 65 
punkte und der Geschwindigkeit des Bedruckstoffstuckes 
wird der Abstand der Marke von der Kante berechnet. Die- 
ses Verfahren ist aufgrund der optischen Erfassung der 



Kante und der Marke und der Verwendung der Geschwin- 
digkeit des Bedruckstoffstucks relativ genau. 
[0010] Vorzugsweise werden die Kante und die Marke in 
der Nahe einer zweiten Langsseite des Bedruckstoffstucks 
zusatzlich erfasst und der Abstand der Marke von der Kante 
an der zweiten Langsseite ermittelt und damit eine Aussage 
iiber einen Diagonalfehler des Druckbildes ermoglicht. 
[0011] Fur eine statistische Auswertung der Position des 
Druckbildes wird vorzugsweise ein Mittelwert uber den Ab- 
stand der Marke von der Kante mehrerer Bogen berechnet. 
[0012] Die Uberwachungseinrichtung entsprechend dem 
Anspruch 9 weist den Vorteil auf, dass ein erster und ein 
zweiter optischer Sensor zur Erfassung der Kante und der 
Marke eingesetzt werden, und dass aus der Geschwindigkeit 
des Bedruckstoffstucks, dem relativen Abstand zwischen 
dem ersten und dem zweiten optischen Sensor und der zeit- 
lichen Differenz zwischen dem Erfassen der Kante und dem 
Erfassen der Marke der Abstand der Marke von der Kante 
berechnet wird. Damit ist die Uberwachungseinrichtung re- 
lativ einfach aufgebaut und arbeitet zuverlassig. 
[0013] Vorzugsweise ist ein Datenspeicher vorgesehen, in 
dem die Abstande zwischen Marke und Kante mehrerer Be- 
druckstoffstucke abgelegt werden. Aus den abgelegten Ab- 
standen wird von einer Auswerteeinheit ein Mittelwert fur 
den Abstand der Marke von der Kante mehrerer Bedruck- 
stoffstucke berechnet. 

[0014] Vorzugsweise sind der erste und der zweite opti- 
sche Sensor auf einem Bauteil angeordnet. Damit ist die re- 
lative Position zwischen dem ersten und dem zweiten opti- 
schen Sensor festgelegt und prazise vorgegeben. 
[0015] In einer weiteren Ausbildungsform der Erfindung 
sind der erste bzw. der zweite optische Sensor quer zur Be- 
wegungsrichtung des Bedruckstoffstuckes bewegbar ange- 
ordnet. Dies bietet den Vorteil, dass die Sensoren auf unter- 
schiedliche Seitenabstande der Marken zu der Langsseite 
des Bedruckstoffstucks angepasst werden konnen. Somit 
konnen auch Bogen unterschiedlicher Formate uberwacht 
werden. 

[0016] Vorzugsweise weist der erste optische Sensor einen 
ersten und einen zweiten Sender auf, die voneinander in ei- 
nem vorgegebenen Abstand angeordnet sind. Zwischen dem 
ersten und dem zweiten Sender ist ein Empfanger angeord- 
net, der ein von den Scndern abgegebenes Lichtsignal nach 
einer Reflektion am Bedruckstoffstuck erfasst. Zusatzlich ist 
ein Schalter vorgesehen, mit dem entweder der erste oder 
der zweite Sender aktiviert werden kann. Diese Anordnung 
bietet den Vorteil, dass die Kante des Bedruckstoffstucks si- 
cher erfasst wird, auch wenn im Bereich der Kante des Be- 
druckstoffstucks Greifer das Bedruckstoffstuck halten, wo- 
bei der Abstand des ersten und des zweiten Senders in der 
Weise gewahlt ist, dass immer ein Lichtstrahl eines Senders 
auf eine Kante des Bedruckstoffstucks fallt und vom Emp- 
fanger reflektiert wird. Damit kann die Lage des ersten opti- 
schen Sensors unabhangig von der Anordnung der Greifer 
bei der Druckmaschine verbaut und verschoben werden. 
Dies ermoglicht eine groBere Flexibility unabhangig von 
dem Aufbau der Druckmaschine. 

[0017] Die Erfindung wird im folgenden anhand der Figu- 
ren naher erlautert; Es zeigen 

[0018] Fig, 1 einen schematise hen Aufbau einer Bogen- 
druckmaschine, 

[0019] Fig. 2 eine Bogendruckmaschine mit einem Zylin- 

der mit Greiferbrucken, 

[0020] Fig. 3 einen ersten optischen Sensor, 

[0021] Fig. 4 eine Uberwachungseinrichtung und 

[0022] Fig. 5 eine Uberwachungseinrichtung zur Uberwa- 

chung der zwei Langsseitcn eines Bogens. 

[0023] Fig. 1 a zeigt schematisch den Aufbau einer Bogen- 
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rotationsdruckmaschine mit einem Bogen 5, der zwischen 
einem ersten und einem zwciten Transportzytinder 8, 9 ge- 
spannt ist und uber eine Drehung des ersten und des zweiten 
Transportzylinders 8, 9 durch die Bogendruckmaschine be- 
wegt wird. Der erste und zweite Transportzytinder 8, 9 ist 
iiber ein Zahnradgetriebe 7 mit einem Antrieb 6 verbunden. 
Der Antrieb 6 ireibt den ersten und den zweiten Transport- 
zytinder 8, 9 mit einer entsprechend vorgegebenen Winkel- 
geschwindigkeit an. Weiterhin ist ein Winkelgeber26 am er- 
sten Transportzytinder 8 angeordnet, der die Winkelge- 
schwindigkeit. des ersten Transportzylinders 8 erfasst. und 
iiber eine fiinfte Messleitung 39 an eine Lagebeobachtungs- 
einheit 27 weitergibt, 

[0024] Uber dem ersten Transportzytinder 8 i st eine Halte- 
rung 4 angeordnet, an der ein erster und ein zweiter opti- 
scher Sensor 1,18 befestigt sind. Der erste und der zweite 
optische Sensor sind im Bereich einer Seitenkante des Bo- 
gens 5 angeordnet. Der Bogen 5 wird von Greifem 20 an ei- 
ner Vordcrkantc fcstgchalten, so dass der Bogen 5 auf dem 
ersten Transportzytinder 8 aufliegt und eine Bewegung in 
Rotationsrichtung des ersten Transportzylinders 8 ausfiihrt. 
In einer Weiterbildung der Erfindung sind parallel zum er- 
sten und zum zweiten optiscben Sensor ein dritter und ein 
vierter optischer Sensor 19,2 vorgesehen, die im Bereich ei- 
ner zweiten Seitenkante des Bogens 5 angeordnet und an der 
Halterung 4 befestigt sind. Der dritte optische Sensor 19 und 
der vierte optische Sensor 2 sind uber dem ersten Transport- 
zytinder 8 angeordnet. 

[0025] Auf dem Bogen 5 sind in einem Abstand zu den 
Seitenkanten des Bogens 5 eine erste und zweite Marke 14, 
15 vorgesehen. Die erste und die zweite Marke 14, 15 sind 
vorzugsweise Teil eines Druckbildes und stellen jeweils 
eine Referenzmarke fiir die Position des Druckbildes dar. 
Die erste und zweite Marke sind vorzugsweise Teil eines 
Passers, mit dem die Position von Druckbildteilen zueinan- 
der ermittelt werden. Bei einem mehrfarbigen Druckbild 
kbnnen beispielsweise fur jede Farbe eine erste und zweite 
Marke auf dem Bogen 5 angeordnet sein. Dies ermoglicht 
die Uberprufung der Position der verschiedenfarbigen 
Druckbildteile zueinander. 

[0026] Die erste und die zweite Marke 14, 15 sind im ein- 
fachsten Fall als schwarze Quadrate ausgebildet. Der erste 
optische Sensor 1 und der vierte optische Sensor 2 weiscn 
einen Abstand von den jeweils zugeordneten Seitenkanten 
des Bogens 5 auf, der den Abstanden der ersten und der 
zweiten Marke 14, 15 von den jeweiligen Seitenkanten des 
Bogens 5 entsprechen. Auf diese Weise wird gewahrleistet, 
dass die erste und die zweite Marke 14, 15 eines Bogens 5, 
der sich unter dem ersten und dem vierten optischen Sensor 
1, 2 vorbeibewegt, vom ersten und vom vierten optischen 
Sensor 1, 2 erfasst werden. In einer Weiterbildung der Erfin- 
dung sind die optischen Sensoren 1, 2, 18, 19 entlang der 
Langsachse des ersten Transportzylinders 8 verschiebbar 
ausgebildet, so dass die Lage der optischen Sensoren 1, 2 
auf die Lage der Marken 14, 15 angepasst werden kann. 
[0027] Die Position des zweiten und dritten optischen 
Sensors 18, 19 relativ zu den Seitenkanten des Bogens 5 
sollte vorzugsweise in dem gleichen Abstand liegen wie der 
erste und der vierte optische Sensor 1, 2. Bei dieser Ausftih- 
rungsform liegen der erste und der zweite optische Sensor 1, 
18 und der vierte und der dritte optische Sensor 2, 19 auf ei- 
ner Achse parallel zur Bewegungsrichtung 3 des Bogens 5, 
wodurch eine prazise Messung des Abstandes der Marke 
von einer Kante 43 des Bogens 5 moglich ist. Selbst bei ei- 
ner Dejustierung des Bogens 5, bei der die Seitenrander des 
Bogens 5 nicht parallel zur Bewegungsrichtung des Bogens 
5 angeordnet sind, wird dieser Fchlcr aufgrund der Anord- 
nung des ersten und des zweiten optischen Sensors 1, 18 
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bzw. des vierten und des dritten optischen Sensors 2, 19 ent- 
lang der Bewegungsachse des Bogens 5 minimiert. 
[0028] Eine ausreichende Genauigkeit wird auch erreicht, 
wenn der zweite und dritte optische Sensor 18, 19 einen gro- 
5 Beren oder kleineren Abstand von den Seitenrandern des 
Bogens 5 aufweisen als der erste und der vierte optische 
Sensor 1, 2. 

[0029] Der erste, zweite, dritte und vierte optische Sensor 
1, 18, 2, 19 sind iiber eine dritte Messleitung 37, erste Mess- 

10 leitung 33, vierte Messleitung 38 und zweite Messleitung 36 
mit einer Auswerteeinheit 22 verbunden. 
[0030] Fig. lb zeigt eine detaillierte Darstellung des er- 
sten und vierten optischen Sensors 1, 2. Der erste optische 
Sensor 1 und der vierte optische Sensor 2 weisen jeweils 

15 eine erste Lichtquelle 10 bzw. zweite Lichtquelle 11 und ei- 
nen ersten Empfanger 12 bzw, zweiten Empfanger 13 auf. 
Die erste bzw. zweite Lichtquelle 10, 11 sendet ein Lichtsi- 
gnal in Richtung auf den Bogen 5. Das Lichtsignal trifft auf 
einem Bcobachtungspunkt P auf dem Bogen 5 auf. Der Be- 

20 obachtungspunkt P wird vom ersten bzw. zweiten Empfan- 
ger 12, 13 iiberwacht. Das vom ersten bzw. zweiten Emp- 
fanger 12, 13 am Beobachtungspunkt P erfasste Lichtsignal 
andert sich, wenn eine Marke 14, 15 am Beobachtungspunkt 
P auftaucht. Der erste bzw. zweite Empfanger 12, 13 gibt 

25 das erfasste Signal an die-Auswerteeinheit 22 weiter. Auf 
diese Weise wird der Zeitpunkt von der Auswerteeinheit 22 
erfasst, zu dem die Vorderkante der ersten bzw. zweiten 
Marke 14, 15 unter dem ersten bzw. vierten optischen Sen- 
sor 1, 2 auftaucht. 

30 [0031] Der zweite und dritte optische Sensor 18, 19 sind 
in einer einfachen Ausfuhrungsform entsprechend dem er- 
sten und vierten optischen Sensor 1, 2 ausgebildet. Der 
zweite und der dritte optische Sensor 18, 19 andern das Aus- 
gangssignal, das zur Auswerteeinheit 22 gefuhrt wird, wenn 

35 unter dem zweiten und dritten optischen Sensor 18, 19 eine 
Vorderkante eines Bogens 5 erscheint. 
[0032] Somit erfasst die Auswerteeinheit 22 iiber eine An- 
derung des zugefuhrten Mcsssignals vom zweiten und drit- 
ten optischen Sensor 18, 19 den Zeitpunkt, zu dem die Kante 

40 43 des Bogens 5 unter dem zweiten und dritten optischen 
Sensor 18, 19 erscheint. Die Kante 43 stellt die Vorderkante 
des Bogens 5 in Bewegungsrichtung 3 gesehen dar. 
[0033] Die Lagcbeobachtungseinhcit 27 erfasst iiber den 
Winkelgeber 26 die Winkelgeschwindigkeit des zweiten 

45 Transportzylinders 9 und gibt diese an die Auswerteeinheit 
22 weiter. Die Auswerteeinheit 22 ist mit einem Datenspei- 
cher 42 verbunden, in dem der Umfang des ersten Trans- 
portzylinders 8 abgelegt ist. Aus der Winkelgeschwindigkeit 
und dem Umfang berechnet die Auswerteeinheit 22 die Be- 

50 wegungsgeschwindigkeit des Bogens 5. Vorzugsweise wird 
die Bewegungsgeschwindigkeit des Bogens 5 in dem Zeit- 
bereich ermittelt, indem entweder der erste und vierte opti- 
sche Sensor 1, 2 oder der zweite und dritte optische Sensor 
18, 19 zuerst das Auftauchen der Kante 43 oder der Marke 

55 14, 15 erfassen und der zweite und dritte bzw. der erste und 
vierte optische Sensor auf das Erfassen der Marke 14, 15 
bzw. der Kante 43 warten. Auf diese Weise wird genau die 
Geschwindigkeit erfasst, die in dem Zeitbereich vortiegt, die 
fur die Berechnung des Abstands der Marke 14, 15 von der 

60 Kante 43 von Bedeutung ist. 

[0034] Im Datenspeicher 42 sind die Abstande zwischen 
dem ersten und zweiten optischen Sensor 1, 18 bzw. zwi- 
schen dem vierten und dritten optischen Sensor 2, 19 paral- 
lel zur Bewegungsrichtung 3 abgelegt. Aus dem zeitlichen 

65 Abstand zwischen der Detektion der Marken 14, 15 und der 
Detektion der Kante 43 des Bogens 5 und dem Abstand zwi- 
schen dem ersten und dem zweiten optischen Sensor 1, 18 
bzw. zwischen dem vierten und dritten optischen Sensor 
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2,19 parallel zur Bewegungsrichtung 3 und der Geschwin- 
digkeit des Bogens 5 berechnet die Auswerteeinheit 22 den 
Abstand der Vorderkante der Marke 14, 15 zur Kante 43 des 
Bogens 5. 

[0035] Weiterhin ist im Datenspeicher 42 ein Sollwert fiir 5 
den Abstand der ersten bzw. zweiten Marke 14, 15 von der 
Kante 43 abgelegt und die Auswerteeinheit. 22 vergleicht 
den gemessenen Abstand der ersten bzw. zweiten Marke 14, 
15 von dem vorgegebenen Sollwert. Weicht. der gemessene 
Abstand vom Sollwert um mehr als einen vorgegebenen 10 
Wert ab, so gibt die Auswerteeinheit 22 ein Stellsignal an 
die Steuer- und Regelvorrichtung 23, die wiederum niit ei- 
ner Registereinstellvorrichtung 24 verbunden ist. Die 
Steuer- und Regelvorrichtung 23 stellt die Registereinstell- 
vorrichtung 24 entsprechend der ermittelten Abweichung 15 
des Abstandes vom Sollwert in der Weise ein, dass der Ab- 
stand der ersten und der zweiten Marke 14, 15 entsprechend 
dem vorgegebenen Sollwert korrigiert wird. Vorzugsweise 
ist eine Anzeige/Eingabevorrichtung 25 angeordnet, die mit 
der Auswerteeinheit 22 verbunden ist. Uber die Anzeige/ 20 
Eingabevorrichtung 25 werden der aktuell berechnete Ab- 
stand der ersten bzw. zweiten Marke von der Kante 43 dar- 
gestellt. Vorzugsweise wird Liber die Anzeige/Eingabevor- 
richtung 25 angezeigt, ob die erste bzw. zweite Marke 14, 15 
von der Kante 43 um mehr als den vorgegebenen Wert vom 25 
vorgegebenen Sollabstand ab weicht. Zudem dient die An- 
zeige/Eingabevorrichtung zur Eingabe des Sollabstandes 
und zur Eingabe des Wertes, den der Abstand der ersten und 
der zweiten Marke 14, 15 zur Kante 43 in Bezug auf den 
Sollabstand aufweisen darf, ohne dass eine Korrektur der 30 
Registereinstellvorrichtung 24 durchgefuhrt wird. Fig. lc 
zeigt den ersten und zweiten Transportzylinder 8, 9 im 
Querschnitt. 

[0036] Fig. 2 zeigt eine Anordnung mit einem ersten opti- 
schen Sensor 1 und einem zweiten optischen Sensor 18, die 35 
auf einem einzigen Bauteil 41 angebracht sind. Durch die 
feste Verbindung zwischen dem ersten und dem zweiten op- 
tischen Sensor 1,1-8 wird prazisc die relative Position des 
ersten und des zweiten optischen Sensors 1,18 festgelegt. 
Vorzugsweise ist das Bauteil 41 ein Halbleiterchip, auf dem 40 
der erste und der zweite optische Sensor 1,18 integriert sind. 
[0037] In einer vorteilhaften Ausfuhrungsform wird der 
Wert des ermittelten Abstandes der Marke 14, 15 zur Vor- 
derkante 43 bei einer weiteren Verarbeitung des Bogens be- 
riicksichtigt. Beispielsweise wird bei einem folgenden 45 
Stanzvorgang der Abstand beriicksichtigt, um genau den ge- 
wiinschten Bereich des Druckbildes auszustanzen. Vorzugs- 
weise ist zu jcdem Bogcn der Wert des Abstandes abgelegt. 
[0038] Fig. 2 zeigt den ersten Transportzylinder 8, der 
uber seine Langsseite verteilt mehrere Greifer 20 aufweist. 50 
Die Greifer 20 sind zum Erfassen der Bogenkante 43 vorge- 
sehen und befordern den Bogen 5 in einer vorgegebenen 
Weise. Die Greifer sind nach dem Erfassen der Kante 43 
zwischen dem Bogen 5 und dem zweiten optischen Sensor 
18 angeordnet, so dass das Lichtsignai, das vom zweiten op- 55 
tischen Sensor 18 ausgesendet wird, bei einer ungiinstigen 
Lage des zweiten optischen Sensors 18 auf eine Greifer- 
briicke 20 fallt und daher eine Kante 43 nicht detektiert wer- 
den kann. Dies wiirde somit eine Anpassung der Position 
des zweiten optischen Sensors 18 an den jeweilig verwende- 60 
ten Transportzy under 9 erfordem. Dies ist jedoch relativ 
aufwendig und deshalb wird eine besondere Ausfuhrungs- 
form des zweiten optischen Sensors vorgeschlagen, die in 
Fig. 3 dargestellt ist. 

[0039] Fig. 3 zeigt schematisch einen Aufbau eines zwei- 65 
ten oder dritten optischen Sensors 18, 19, der einen ersten 
und einen zweiten Sender 28, 29 aufweist. Der erste und der 
zweite optische Sender 28, 29 sind in einem vorgegebenen 



Abstand zueinander angeordnet. Zwischen dem ersten und 
dem zweiten Sender 28, 29 ist ein dritter optischer Empfan- 
ger 30 angeordnet. Der erste und der zweite optische Sender 
28, 29 und der dritte optische Empfanger 30 sind in der 
Weise zueinander justiert, dass ein vom ersten bzw. zweiten 
Sender 28, 29 ausgesendetes Lichtsignai auf einem Beob- 
achtungspunkt P auftritTt und der Beobachtungspunkl P 
vom dritten optischen Empfanger 30 uberwacht wird. Dabei 
sind die Abstande zwischen dem ersten und dem zweiten 
Sender 28, 29 und die Anordnung des dritten optischen 
Empfangers 30 in der Weise gewahlt, dass der Abstand zwi- 
schen den zwei Beobachtungspunkten P, an denen der Licht- 
strahl des ersten und des zweiten Senders 28, 29 am Bogen 5 
auftrifft, groBer ist als die Breite eines Greifers 20. Auf diese 
Weise wird sichergestellt, dass unabhangig von der Art des 
Transportzy linders 8 und der Lage der Sender 28, 29, der 
zweite und dritte optische Sensor 18, 19 sicher eine Kante 
43 eines Bogens 5 detektieren kann. 
[0040] Vorzugsweise ist im zweiten und dritten optischen 
Sensor 18, 19 ein Schalter 31 vorgesehen, mit dem entweder 
der erste oder der zweite Sender 28, 29 eingeschaltet werden 
kann. Der Schalter 31 ist uber eine Steuerleitung 32 mit ei- 
ner Steuerung 16 verbunden. Die Steuerung 16 umfasst die 
Auswerteeinheit 22 und die Steuer- und Regelvorrichtung 
23. Die Steuerung 16 kann uber Versuchsmessungen festle- 
gen, mil welchem Sender die Kante 43 erfasst werden kann 
und dann den Schalter 31 in der Weise einstellen, dass dieser 
Sender eingeschaltet ist. 

[0041] Fig. 4 zeigt in einem Blockschaltbild schematisch 
den Aufbau der Uberwachungseinrichtung mit dem Winkel- 
geber 26, dem ersten und zweiten optischen Sensor 1,18 und 
der Steuerung 16 rnit dem Datenspeicher 42 und der Ein- 
und Ausgabeeinheit 25. Im Datenspeicher 42 wird der erste 
Zeitpunkt Tl erfasst, zu dem der zweite optische Sensor 18 
eine Kante 43 erkennt. Weiterhin wird im Datenspeicher 42 
der zweite Zeitpunkt T2 erfasst, zu dem der erste optische 
Sensor 1 die Kante einer Marke 14 erfasst. 
[0042] Diese Daten werden fur eine Viclzahl von Bogen 
im Datenspeicher 42 abgespeichert und von der Auswerte- 
einheit 22 verwendet, um einen Mittelwert fur den Abstand 
der Marke 14, 15 von der Kante 43 uber eine vorgegebene 
Anzahl von Bogen zu berechnen. 

[0043] Fig. 5 zeigt eine weitcre Ausfuhrungsform der 
Uberwachungseinrichtung in Form eines Blockschaltbildes, 
die im wesentlichen der Anordnung der Fig. 1 entspricht. 
Fig. 5 unterscheidet sich gegenuber Fig. 1 darin, dass ein 
dritter und vierter optischer Sensor 19,2 vorgesehen sind, 
mit denen die Marke 15 und die Kante 43 im Bereich der 
zweiten Langsseiten des Bogens 5 uberwacht werden kon- 
nen. Im Datenspeicher 42 sind deshalb der erste Zeitpunkt 
Tl, zu dem die Kante 43 unter dem zweiten optischen Sen- 
sor 18 auftaucht, der zweite Zeitpunkt T2, zu dem die Vor- 
derkante der ersten Marke 14 unter dem ersten optischen 
Sensor 1 auftaucht, der dritte Zeitpunkt T3, zu dem die 
Kante 43 unter dem dritten optischen Sensor 19 auftaucht, 
und der vierte Zeitpunkt T4, zu dem die Vorderkante der 
zweiten Marke 15 unter dem vierten optischen Sensor 2 auf- 
taucht, im Datenspeicher 42 abgelegt. Auch diese Daten 
werden fiir eine vorgegebene Anzahl von Bogen abgespei- 
chert und von der Auswerteeinheit 22 dazu verwendet, um 
einen mitlleren Abstand der ersten und/oder zweiten Marke 
14, 15 von der Kante 43 zu berechnen. Zudem wird aus dem 
Vergleich zwischen dem Abstand der ersten und der zweiten 
Marke 14, 15 von der Kante 43 eine Aussage uber eine 
Schraglage des Druckbildes getroffen. Stimmen beispiels- 
weise der Abstand zwischen der ersten und der zweiten 
Marke 14, 15 nicht uberein, so wcist das Druckbild auf dem 
Bogen 5 nicht eine exakte Parallelitat zu den Seitenkanten 
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des Bogens 5 auf. Weiterhin kann (lurch die Verwendung 
von zwei optischen Sensoren 18, 19 zur Detektion der Kante 
43 des Bogens 5 auch eine Aussage uber die Lage des Bo- 
gens in der Druckmaschinc getroffen werden. Stellen z. B. 
der zweile und dritte optische Sensor fest, dass die Kante 43 
zu unterschiedlichen Zeitpunkten unter dem zweiten und 
dritlen optischen Sensor 18, 19 auflaucht, so deutetdies auf 
eine Schraglage des Bogens 5 hin, bei der die Seitenkanten 
des Bogens nicht exakt parallel zur Bewegungsrichtung des 
Bogens ausgerichtet sind. Dabei wird jedoch angenommen, 10 
dass der zweite und dritte optische Sensor 18, 19 auf glei- 
cher Hone und im rechten Winkel zur vorgesehenen Bewe- 
gungsrichtung des Bogens 5 angeordnet sind, 
[0044] In einer bevorzugten Ausfu hrungsform sind der er- 
ste, zweite, dritte und vierte optische Sensor 1, 18, 2, 19 auf 15 
einem ersten, zweiten, dritten und vierten Schlitten 44, 45, 
46, 47 befestigt. Die Schlitten 44, 45, 46, 47 sind jeweils 
uber je einen Elektromotor beweglich an der Halterung 4 an- 
gebracht. Die Elektromotoren sind mit der Stcuerung 16 
verbunden. Uber eine entsprechende Ansteuerung der Elek- 20 
tromotoren konnen der erste, zweite, dritte und vierte opti- 
sche Sensor 1, 18, 2, 19 an unterschiedliche Formate des Bo- 
gens oder unterschiedliche Lagen der Marken 14, 15 ausge- 
richtet werden. 

[0045] Vorzugsweise sind der ersten und zweite optische 25 
Sensor 1, 18 auf einem Schlitten, und der dritte und vierte 
optische Sensor 19, 2 auf einem Schlitten angeordnet. 
[0046] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform wird der 
Sollabstand der ersten und/oder zweiten Marke 14, 15 von 
der Kante des Bogens von Daten einer Druckvorstufe auto- 30 
matisch ubernommen. 

Bezugszeichenliste 



1 erster optischer Sensor 

2 vierter optischer Sensor 

3 Bogenlaufrichtung 

4 Halterung 

5 Bogen 

6 Antrieb 

7 Zahnradgetriebe 

8 erster Transportzylinder 

9 zweiter Transportzylinder 

10 erste Lichtquelle 

11 zweite Lichtquelle 

12 erster Empfanger 

13 zweiter Empfanger 

14 erste Marke 

15 zweite Marke 

16 Steuerung 

18 zweiter optischer Sensor 

19 dritter optischer Sensor 

20 Greifer 

22 Auswerteeinheit 

23 Steuer- und Regelvorrichtung 

24 Registereinstellvorrichtung 

25 Anzeige/Eingabevorrichtung 

26 Winkelgeber 

27 Lagebeobachtungseinheit 

28 erster Sender 

29 zweiter Sender 

30 dritter Empfanger 

31 Schalter 

32 Steuerleitung 

33 erste Messleitung 

36 zweite Messleitung 

37 dritte Messleitung 

38 vierte Messleitung 



35 



40 



45 



50 



55 



60 
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39 funfte Messleitung v 

40 erste lYaversc 

41 Bauteil 

42 Datenspeicher 

43 Kante 

44 erster Schlitten 

45 zweiter Schlitten 

46 dritter Schlitten 

47 vierter Schlitten 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zum Ermitteln einer Position eines 
Druckbildes auf einem Bedruckstoffstuck in einer 
Druckmaschine mit folgenden Schritten: 

a) es wird mit einem ersten optischen Sensor (1) 
eine Marke (14) erfasst, die auf dem Bedruck- 
stoffstuck (5) angeordnet ist, 

b) cs wird mit einem zweiten optischen Sensor 
(18) eine Kante (43) des Bedruckstoffstiicks er- 
fasst, und 

c) es wird mit einer Auswerteeinheit (22) der Ab- 
stand der Marke (14) von der Kante (43) berech- 
net. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass der Abstand der Marke (14) von der Aus- 
werteeinheit (22) mit einem vorgegebenen Sollabstand 
verg lichen wird, und dass ein Ausgabesignal abgege- 
ben wird, wenn der Abstand mehr als einen vorgegebe- 
nen Wert vom Sollabstand abweicht. 

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, dass das Ausgabesignal als Stellsignal ausgebildet 
ist, dass das Stellsignal einer Einstelleinrichtung (23) 
zugefuhrt wird, dass von der Einstelleinrichtung (23) 
Stellorgane (24) gesteuert werden, die die Lage des Be- 
druckstoffstiicks (5) in der Druckmaschine festlegen. 

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da- 
durch gekennzeichnet, dass das Bedruckstoffstuck (5) 
in einer vorgegebenen Bewegungsrichtung am ersten 
und am zweiten optischen Sensor (1, 18) mit einer fest- 
gelegten Geschwindigkeit vorbei bewegt wird, dass der 
Abstand zwischen dem ersten und dem zweiten opti- 
schen Sensor in Bewegungsrichtung festgclegt ist, dass 
eine Zeitspanne ermittelt wird, die zwischen dem Er- 
fassen der Kante und dem Erfassen der Marke liegt, 
und dass aus der Zeitspanne, dem Abstand und der Ge- 
schwindigkeit der Abstand der Kante (43) von der 
Marke (14) berechnet wird. 

5. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da- 
durch gekennzeichnet, dass von einem drit ten und vier- 
ten optischen Sensor (2, 19) eine weitere Marke (15) 
und die Kante (43) des Bedruckstoffstiicks (5) im Be- 
reich einer dem ersten und zweiten optischen Sensor 
(1, 18) gegeniiberliegenden Seitenkante des Bedruck- 
stoffstiicks (5) erfasst wird, dass der Abstand der wei- 
teren Marke (15) von der Kante (43) des Bedruckstoff- 
stiicks (5) ermittelt wird, dass der Abstand der Marke 
mit dem Abstand der weiteren Marke (15) verglichen 
wird, und dass ein Ausgabesignal abgegeben wird, 
wenn der Abstand der Marke (14) und der Abstand der 
weiteren Marke (15) mehr als einen vorgegebenen 
Wert voneinander abweichen. 

6. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 5, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Abstand der Marke 
(14, 15) von der Kante (43) mehrerer Bedruckstoff- 
stiicke (5) abgespeichert wird und dass ein Mittelwert 
fur den Abstand der Marke (14, 15) ermittelt wird. 

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da- 
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durch gekennzeichnet, dass als Markc (14, 15) eine Re- 
ferenzmarke verwendet wird, die zur Justierung von 
Druckteilbildern vorgesehen ist. 

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Abstand abgespeicherl 5 
wird und bei einer Weiterverarbeitung des Bedruck- 
stoffstucks beriicksichtigt wird. 

9. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8, da- 
durch gekennzeichnet, dass der Sollabstand der Marke 
(14, 15) von der Kante des Bogens von einer Druck- 10 
stufe ubernommen wird. 

10. Uberwachungseinrichtung fur eine Bogendruck- 
maschine mit 

einem Transportmittel (9, 8), das ein Bedruckstoffstuck 
(5) in einer vorgegebenen Bewegungsrichtung bewegt, 15 
einem ersten optischen Sensor (1), der eine auf dem 
Bedruckstoffstuck (5) angeordnete Marke (14) erfasst, 
einem zweiten optischen Sensor (18), der eine Kante 
(43) des Bedruckstoffstucks (5) erfasst, 
einer Erfassungseinheit (26), die die Geschwindigkeit 20 
des Bedruckstoffstiickes (5) ermittelt, 
einer Auswerteeinheit (22), die 

I. aus dem zeitlichen Abstand zwischen dem Er- 
fassen der Kante (43) und dem Erfassen der 
Marke (14), 25 

II. aus der Geschwindigkeit und/oder der Lage 
des Bedruckstoffstucks, und 

1H. aus dem parallel zur Bewegungsrichtung des 
Bedruckstoffstucks festgelegten Abstand zwi- 
schen dem ersten und zweiten optischen Sensor 30 
(1, 18) den Abstand zwischen der Marke (14) und 
der Kante (43) berechnet. 

11. Uberwachungseinrichtung nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, dass ein Datenspeicher (42) 
vorgesehen ist, dass die Auswerteeinheit (22) Abstande 35 
mehrerer Bedruckstoffstucke (5) im Datenspeicher 
(42) ablegt, und dass die Auswerteeinheit (22) einen 
Mittclwcrt fur den Abstand der Marke (14) von der 
Kante (43) mehrerer Bedruckstoffstucke (5) berechnet. 

12. Uberwachungseinrichtung nach einem der An- 40 
spriiche 10 oder 11, dadurch gekennzeichnet, dass der 
erste und der zweite optische Sensor (1, 18) auf einem 
Bauteil angeordnet sind. 

13. Uberwachungseinrichtung nach einem der An- 
spriiche 10 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass eine 45 
Bewegungsvorrichtung (44, 45, 46, 47) vorgesehen ist, 
mit der der erste, zweite, dritte oder vierte optische 
Sensor (1,18, 2, 19) bewegbar sind. 

14. Uberwachungseinrichtung nach einem der An- 
spriiche 10 bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass der 50 
zweite oder dritte optische Sensor (18, 19) einen ersten 
und einen zweiten Sender (28, 29) aufweist, die von- 
einander einen vorgegebenen Abstand beabstandct 
sind, dass zwischen dem ersten und dem zweiten Sen- 
der (28, 29) ein Empfanger (30) angeordnet ist, der ei- 55 
nen Beobachtungspunkt (P) uberwacht, auf den die 
Sender (28, 29) ein Lichtsignal abgeben. 

15. Uberwachungseinrichtung nach Anspruch 14, da- 
durch gekennzeichnet, dass ein Schalter (31) vorgese- 
hen ist, der entweder den ersten oder den zweiten Sen- 60 
der (28, 29) aktiviert. 
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